DE 90 16 465.2 appears to disclose a positionable tool holder with a rotatable tool. 
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Pegcnreibqng 

Die Erfindung betrifft ein Entgratwerkzeug, insbesondere ein 
Kunststoff -Entgratwerkzeug, mit einer Ziehklinge. 

tiblicherweise werden Entgratwerkzeuge (Ziehklingen) von Hand 
gefiihrt. 

Demgegenuber liegt der Erfindung die Aufgabe zugrunde, ein 
Entgratwerkzeug, insbesondere ein Kunststoff-Entgratwerkzeug, 
vorzuschlagen, dessen Ziehklinge von einem Roboter gesteuert 
arbeiten kann. 

Zur Losung dieser Aufgabe ist die Erfindung dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Ziehklinge in eine Bohrung einer Aufnahme 
eingesetzt ist, in der sie urn ihre Achse drehbar gehalten ist, 
wobei sie iiber eine Feder in eine Ausgangs-Drehlage vorge- 
spannt ist, daB die Aufnahme leicht losbar an einem Schlitten 
befestigbar ist, der linear gefiihrt an einem an einem Roboter 
befestigbaren AnschluBf lansch vorgesehen ist, und dafl der 
Schlitten uber einen von einem Proportionalventil gesteuerten 
Pneumatikzylinder in seiner AnpreBkraft vorgespannt ist. 

Man verleiht durch diese MaBnahmen der Ziehklinge somit zwei 
Freiheitsgrade, namlich einen Rotationsfreiheitsgrad und einen 
trans latorischen Freiheitsgrad. Beide Bewegungsmdglichkeiten 
(linear und translator isch) werden durch Federmittel beauf- 
schlagt. AuBerdem kann die eigentliche Ziehklinge mitsamt 
ihrer Aufnahme uber einen SchnellverschluB am am Roboter 
befestigten Schlitten befestigt und von dort schnell und 
leicht wieder abgenommen werden. Dies bringt den Vorteil mit 
sich, daB das werkzeug an der Aufnahme selbst 2entriert 



befestigt wird, d.h. getrennt vom eigent lichen Roboter, dessen 
Stillstandszeiten bei einem Auswechseln der Ziehklinge daher 
fiihlbar verringert werden. 

Der rotatorische Freiheitsgrad mit Nullstellung dient zum 
Egalisieren von Teiletoleranzen (bei gleichen Bearbeitungs- 
parametern). Er dient auch zur Erzeugung einer ann^hrend 
gleichbleibenden AnpreBkraft. 

Demselben Zweck dient der Pneumatikzylinder , der uber das 
Proportional vent il mit einem konstanten Druck beaufschlagt 
wird, und zwar unabh&ngig von der momentan vorhandenen Stel- 
lung des Schlittens bzw. der Ziehklinge. 

Durch die Oberlagerung der beiden Freiheitsgrade, namlich 
translatorisch und rotatorisch, ist gew&hrleistet , daB bei 
einer automatischen Entgratung mittels Roboter Werkstiick- 
toleranzen, die in einem definierten Toleranzbereich nicht 
reproduzierbar auftreten, bei gleicher Bearbeitungsqualitat 
egalisiert werden konnen. Dies bedingt allerdings auch, daB, 
unabhangig von den Toleranzen, die Schnittparameter konstant 
gehalten werden nnissen. Durch den Einsatz des Proportional- 
ventils zur Ansteuerung der AnpreBkraft des Werkzeugs im 
Linearausgleich ist dies gewShrleistet . 

Damit sich die Ziehklinge jedem neu zu bearbeitenden Werksttick 
mit gleichbleibendem Werkzeugeingrif f swinkel anpassen kann, 
wurde die Ziehklingenauf nahme mit einer absoluten Nullstellung 
konzipiert. 

Durch die erf indungsgemaBen MaBnahmen kann somit ein 
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5 handelstibliches und daher billiges Entgratwerkzeug (Zieh- 

klinge) fUr das manuelle Entgraten von Teilen (Kunststoff- 
teilen) fur eine automatisierte Entgratung mittels Roboter 
produktionsgerecht eingesetzt werden. Hierzu ist es wesent- 
lich, daB sich das Entgratwerkzeug in den erwShnten zwei 
10 Richtungen der Werkstiickkontur anpassen kann. 



Die Erfindung wird im folgenden anhand eines AusfOhrungsbei- 
spiels nSher erlautert, aus dem sich weitere wichtige Merkmale 
ergeben. Es zeigt: 

15 

Fig. 1 - die Aufnahme fur die Ziehklinge in einer 
teilweise geschnitten Ansicht; 



Fig. 2 - eine Ansicht in Richtung des Pfeiles A von 
20 Fi( 3- 1 ' 

Fig. 3 - schematisch zwei verschiedene Drehlagen der 
Ziehklinge in der Bohrung der Aufnahme nach 
Fig. 1 und 2; 

25 

Fig. 4 - eine ebenfalls teilweise schnittene Seitenan- 
sicht des zugehorigen Linearausgleichs mit 
AnschluBf lansch an einen Roboter; 

30 Fig. 5 - eine Drauf sicht auf Fig. 4; 

Fig. 6 - eine Stirnansicht von Fig. 4. 
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5 Fig. 1 zeigt, daB eine handelsiibliche Ziehklinge 1 in eine 
Bohrung einer Aufnahme eingesetzt ist. Insbesondere der 
Schnitt langs der Linie III-III von Fig. 1 (siehe Fig. 3) lSBt 
erkennen, daB die Ziehklinge in Hohe dieser Schnittansicht 
eine Aussparung 2 hat, in die uber eine Feder 3 ein Stift 4 
10 angedruckt wird. Die Ziehklinge ist in ihrer Bohrung drehbar 

gelagert und wird uber diesen Mechanismus in eine Ausgangslage 
vorgespannt. 

Die in Fig. 1 gezeigte Aufnahme wird Qber ein Schnellwechsel- 
15 system an einem Schlitten 5 befestigt, der in den Fig. 4 und 
5 gezeigt ist. Hierzu hat der Schlitten eine Bohrung 6, in die 
ein Fortsatz 7 der Aufnahme eingesetzt werden kann. Seitlich 
am Fortsatz steht ein stift 8 vor, der eine entsprechende 
Schulter in der Bohrung 6 hintergreif t , wodurch die Aufnahme 
20 raitsamt der Ziehklinge am Linearausgleich nach Fig. 4-6 
arretiert wird. 

Zum Losen der Arretierung muB lediglich ein Stift 9 betatigt 
werden, der den Fortsatz 7 mit seinem Stift 8 in der Bohrung 
25 6 wieder frei gibt. 

Der Schlitten 6 ist an Wellen 10 linear gefuhrt verschiebbar . 
Hierzu greift an ihra ein Pneumatikzylinder 11 an, der von 
einem - nicht gezeigten - Proportionalventil gesteuert wird. 

30 

Der Schlitten kann mit einem Hub 12 zwischen Lagern 13 linear 
verschoben werden. 

Der Linearausgleich nach Fig. 4-6 ist an einem AnschluB- 
3 5 flansch 14 befestigt, der seinerseits an der Hand eines 
Roboters befestigt werden kann. 
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Schutzanspruch 



Entgratwerkzeug, insbesondere Kunststof f -Entgratwerkzeug, mit 

XO einer Ziehklinge, 

dadurch gekennzeichnet, 
daB die Ziehklinge (1) in eine Bohrung einer Aufnahme 
eingesetzt ist, in der sie urn ihre Achse drehbar gehalten ist, 
wobei sie flber eine Feder (3) in eine Ausgangs-Drehlage 

15 vorgespannt ist, daB die Aufnahme leicht ldsbar an einem 

Schlitten (5) befestigbar ist, der linear gefuhrt an einem 
an einem Roboter befestigbaren AnschluBf lansch (14) vorgesehen 
ist, und daB der Schlitten (5) iiber einen von einem Propor- 
tionalventil gesteuerten Pneumatikzylinder (11) in seiner 

20 AnpreBkraft vorgespannt ist. 



Der Patentanwalt : 



25 



Dr. D. Gudel 



30 



35 



